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1.Introduccion

1. INTRODUCCION

Esta libreria nos permite utilizar motores
paso a paso “Unipolares” con solo indicar los
pines, tipo de movimiento y velocidad nos per-
mitird movernos por pasos 0 por angulos.

1.1. Motores

Los motores son los dispositivos que dan movi-
lidad, ya sea a un robot o a cualquier otra
aplicacion que se nos ocurra. Tenemos varios
tipos de motores:

* Corriente continua y son los que en apli-
caciones como robotica suelen dar el giro
de las ruedas, suelen tener gran estabi-
lidad de giro pero es dificil controlar
el angulo girado debiéndose usar elemen-
tos externos. En los motores de continua
la velocidad es directamente proporcional
a la tensidén aplicada, para controlar la
velocidad se pueden usar varios métodos
pero el mas comin es el de PWM (No obs-
tante esto no es objeto de esta libreria)

e Servomotores Similar a los de corriente
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1.Introduccion

continua pero nos permite controlar el
angulo (dentro de un rango) y estar esta-
ble en esa posicion. Estos motores se
controla mediante salidas PWM.

* Paso a paso Estos nos permiten conocer el
angulo de giro ya que como su nombre in-
dica gira un angulo determinado por cada
paso que le marcamos, podran ser Unipola-
res y Bipolares y ya que es objeto de
esta libreria les dedicamos un apartado.
Estos motores los controlaremos mediante
salidas digitales con secuencias progra-
madas.

Libreria Motor pasos a paso (MPaP) UNIPOLARES
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2.Motores paso a paso

2. MOTORES PASO A PASO

Aunque nos podemos encontrar varios tipos de
motores paso a paso como son los de redundan-
cia variable, iman permanente e hibridos, nos
centraremos solo en los de iman permanente y
dentro de ellos en los Unipolares.

El movimiento de estos motores se logra gra-
cias a las fuerzas de atracciodn y repulsion
magnética que se logra con dos bobinas:

» Estator: bobina generalmente circular vy
fija. Por lo general dos bobinados y
cuatro polos.

* Rotor: Es la bobina localizada en el
centro del estator, que es movil y bus-
cara el equilibrio segun la polaridad
gue se aplique a las bobinas del esta-
tor.

wmEpm
E -
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2.Motores paso a paso

De esta forma visto girariamos en pasos de
90° ya que esto no seria practico se introdu-
cen reductoras que nos permiten pasos mas pe-
quefios, podriamos utilizar mas bobinas pero
esto incrementaria los costes.

Los motores unipolares tendran 5 6 6 cable vy
4 de ellos corresponderan son los terminales
de la bobina que se alimentaran mediante un
driver motor (del que hablaremos mas adelante)
para darle la suficiente corriente pues la que
nos proporciona el arduino no es suficiente.

2.1. Caracteristicas de interés

A continuacion damos las caracteristicas mas
interesantes de un motor paso a paso, en espe-
cial para configurar la libreria, pero existen
otras como momento de inercia, par motor, etc.
gue sera necesario conocer para la parte meca-
nica de nuestros proyectos.

a) Frecuencia de paso maximo Pull-in/out
Nos indica el numero maximo de pasos por se-

Libreria Motor pasos a paso (MPaP) UNIPOLARES
4



2.Motores paso a paso

gundo que puede dar el motor sin que el motor
deje de responder, en nuestra libreria se de-
finirda en la variable pps.

Por regla general el fabricante dara curvas
Pull-in/Out.

Con este parametro podremos calcular la velo-
cidad maxima que puede realizar el motor.

b) Angulo de paso

Los grados que se avanza con cada paso, impul-
so, se mide ldégicamente en grados y con este
valor podremos calcular el numero de pasos to-
tales para una vuelta con una sencilla formula
“360/angulo” .

c) Pasos por vuelta

Complementario al anterior nos da el numero de
pasos que se tiene que dar para generar una
vuelta, y al igual que antes con este valor
podremos calcular el angulo que gira usando la
formula “360/pasos”.

d) Alimentacion

Datos de corriente, voltaje y resistencia. Es-
tos parametros son importantes para conocer
como alimentaremos al motor.

Libreria Motor pasos a paso (MPaP) UNIPOLARES
5



2.Motores paso a paso

2.2. Drivers de motor

El driver de motor es un circuito que nos per-
mite proporcionar la corriente necesaria a los
motores ya que nuestro arduino no podria. Como
ejemplo para el uso de esta libreria se propo-
ne el uso del L293 pero existen muchos otros
modos e incluso circuitos ya realizados.

El L293 es un doble puente H que se encuentra
en un integrado y nos permite, como se ha co-
mentado antes, proporcionar la corriente nece-
saria ya que puede tener picos de hasta 1A y a
la solicitud de 5V que dara un arduino podre-
mos generar una salida de hasta 1A y la ten-
sion de salida puede ser de hasta 36V.

Tenemos dos L293 uno con la letra “D” y otro
“B”, la diferencia es que el “B” va sin diodos
de proteccion (protege al integrado de la ten-
sion de induccion de los motores) y los debe-
remos poner nosotros y tendremos un esquema
similar al siguiente

Libreria Motor pasos a paso (MPaP) UNIPOLARES
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2.Motores paso a paso
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En nuestro caso las dos entradas de de habili-
tacion las pondremos en alto, ya que solo que-
remos activar las bobinas y no generar pulsos
PWM.

El circuito del Driver motor que hemos cons-
truido quedaria de la siguiente forma, pero
recordar que se puede generar cualquier otro
Driver motor con 4 entrada (Pines al Arduino)
y 4 salidas (Pines al motor)
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2.Motores paso a paso
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2.3. Como conocer los terminales

Si no disponemos de la identificacion de los
terminales del motor, vamos a explicar como
descubrirlos.

Lo primero mediremos con un polimetro todos
los terminales para ver cuales son los termi-
nales comunes.

1) Si no hay continuidad, esto podra pasar

Libreria Motor pasos a paso (MPaP) UNIPOLARES
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2.Motores paso a paso

en 6 terminales, es que pertenecen a dos
grupos diferentes.

2) Si nos da el doble de resistencia espera-
da, es que estamos midiendo con dos bobi-
nas.

3) Si es la resistencia esperada, uno de
ellos sera comun y el otro bobina, esta
claro que el comun tendra al menos otro
terminal que le de ese resultado.

Con los comunes localizados los conectaremos a
masa y ahora procederemos de la siguiente for-
ma.

1. Vamos conectando los otros de uno en uno
a positivo y uno de ellos se movera en el
sentido de las manecillas de reloj (Lla-
maremos bobina A) y otro al contrario que
sera la bobina D y reservaremos.

2. Después de conectar el A, conectamos uno
a uno los otros dos y uno debera mover en
el sentido de las manecillas del reloj,
este sera el B, por lo tanto el otro sera
el C.

3. Conectamos el C y si todo fue bien girara

Libreria Motor pasos a paso (MPaP) UNIPOLARES
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2.Motores paso a paso

un paso en el sentido de las manecillas vy
el que apartamos D lo ponemos después y
también.

Con los terminales localizados los conectamos
a nuestro circuito y probamos.

Libreria Motor pasos a paso (MPaP) UNIPOLARES
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3.Libreria MpaP

3. LIBRERIA MPAP

Una vez tenemos conocimientos de lo que con-
trolara esta libreria y como se conectaria a
nuestro arduino pasamos a explicar como utili-
zarla.

3.1. Constructores

La libreria MpaP es una clase que consta de
dos constructores para poder crearla:

MPaP(int, int, int, int):

Los parametros son los pines donde conectare-
mos las entradas del Driver, de las bobinas A-
B-C-D.

Ademas de definir los pines de salida, se de-
finiran los parametros por defecto:

Secuencilia(secuencia) de movimiento a NOR-
MAL.

Pasos maximos por segundo que aguanta el
motor en 200 /pps).

Angulo por paso 18° (angulo)

Libreria Motor pasos a paso (MPaP) UNIPOLARES
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3.Libreria MpaP

Pasos necesarios para una vuelta en 20
(pvuelta)

La maxima revoluciones por minuto que se
calculan segun los paso maximos por se-
gundo y los pasos por vuelta siguen la
formula pps*60/pvuelta y es la velocidad
maxima a alcanzar.

Las revoluciones por minuto de velocidad
del motor (rpm) se pondra por defecto en
el maximo.

MPaP(int, int, int, int, int):

Igual que el anterior pero ademas se define el
numero de pasos por vuelta. Con este construc-
tor ya se define como es logico el angulo por

paso.

Los valores por defecto son los mismos excepto
pvuelta que lo define el ultimo parametro del
constructor y el angulo por paso que se define
por la formula 360/pvuelta.

Ejemplo de declaracion

Libreria Motor pasos a paso (MPaP) UNIPOLARES
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3.Libreria MpaP

MPaP M1(4,7,8,11,20);

creara un objeto M1 que gestionara el motor
conectado a los pines digitales D4,D7,D8 y D11
y define que es un motor que necesita 20 pasos
para dar una vuelta completa.

3.2. Variables

A estas variables accederemos con los métodos
get_<variable> y la cambiaremos con put_<va-
riable> de forma que tendremos:

* put_secuencia(int) get_secuencia()

Indica la secuencia en la que avanzara

el motor y podra ser cualquiera de los
siguientes valores:

o NORMAL Avanza un paso con dos bobi-

nas activas, entre las dos activa-
das.

© WAVE Avanza un paso con una bobina.

o MEDIO Avanza medio paso, algunos con
dos bobinas y otros con una, con

Libreria Motor pasos a paso (MPaP) UNIPOLARES
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3.Libreria MpaP

esta forma necesitaremos el doble de
pasos para completar una vuelta,
pero a su vez es mas preciso el mo-
vimiento.

* put_pasos(int) int get_pasos()

Pasos que se avanzan o retroceden ante
el método avanza.

« float put_rpm(float) float put_rpm()
float get_rpm()

Son las revoluciones por minuto a las
gque gira el motor, en este caso put de-
vuelve las revoluciones puestas y en
caso de ser mayor a las maximas se po-
dra esta. E1 método put sin parametro
pone las maxima revoluciones que aguan-
ta el motor.

* put_pps(int) int get_pps()

Son los maximos pasos por segundo que
aguanta el motor, esta variable modifi-
ca la velocidad maxima del motor.

* put_angulo(float) float get_angulo()

Angulo por paso que realiza el motor,
afecta a pvuelta.

Libreria Motor pasos a paso (MPaP) UNIPOLARES
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3.Libreria MpaP

e put_pvuelta(int) int get_pvuelta()

Pasos necesarios para completar una
vuelta, afecta al angulo por paso.

3.3. Métodos

Los métodos nos permitird realizar acciones
sobre nuestro motor y son:

avanza()

Realiza tantos pasos de motor en sentido
horario, como indique la variable pasos.

avanza(int)

Realiza tantos pasos en sentido horario
como se indican en el parametro.

retrocede()

Realiza tantos pasos en sentido contrario
a las agujas del reloj como indica la va-
riable pasos.

retrocede(int)

Realiza los pasos indicados en el parame-
tro en el sentido contrario a las agujas
del reloj.

Libreria Motor pasos a paso (MPaP) UNIPOLARES
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3.Libreria MpaP

* angulo_a(float)

Avanza en el sentido de las agujas del
reloj, el angulo indicado en el parame-
tro, con la precision que nos permita el
motor y esta definida en la variable an-
gulo.

* angulo_r(float)

Retrocede el angulo indicado en el para-
metro.

Libreria Motor pasos a paso (MPaP) UNIPOLARES
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4.Caracteristicas motor

4. CARACTERISTICAS MOTOR

4.1. Unipolares
Los polos estan colocados

LT LS

Paso/grados

Modelo Eléctrico Cables Max pasos
PM20S-020-HPJ4 | 12V, 1000, 6 cables 500
Bipolar A(BD),B,D,
300mAy8a |(AC)1,C
PM35S-048-HPE8 | 24v, 350, |5 cables 200
Bipolar ComL]n(3)A(1)B
600mA7Q | (4) C(5) D(2)
PM35L-048-HPD4 | 24y, 30Q 5 cables 200
Bipolar Comun(3)A(1)B
500mA 50 | (2)C(4)D(5)

Libreria Motor pasos a paso (MPaP) UNIPOLARES
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5.Instalacién

5. INSTALACION

Descargaremos el fichero “MpaP_lib.zip” de la
URL
“http://www.pinguytaz.net/M_Archivos/MPaP_11i-
b.zip”

PR_Pasos Arduino 16.12

estionar Librerias
Afiadir fich | ARadir ibreria ZIP...|
<MPap.f> Bridge
dor = 12; // pin 2 asignado al pulsado EEPROM
,7,8,11,20);
dore; Esplora
Ethers
pQ)
Firmata
begin(968e); D
(pulsador, INPUT); // declara pulsador como
Keyboard
00);
za(48); Mau:
p(108); Robot Control
Rahar IR Rem

Abrimos el IDE de arduino y vamos a la opcion
“Programa-Incluir libreria—afiadir libreria. -
zip”, vamos a la ruta donde tenemos el fichero
.zip y lo seleccionamos.

Si ahora cerramos el IDE y lo volvemos a
arrancar podremos cargar los ejemplos de la

Libreria Motor pasos a paso (MPaP) UNIPOLARES
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5.Instalacién

libreria, desde archivos ejemplos ya que ahora
aparecera nuestra libreria.

Libreria Motor pasos a paso (MPaP) UNIPOLARES
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6.Glosario

6. GLOSARIO

* PWM (Modulacion de anchura de pulsos) nos
permite lograr un resultado analdégico me-
diante impulsos (activacion y desactiva-
cion).
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